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社会における活動
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1 Recent Advances in Mathematica] Theory ot systems, contr01, Networks and
Signal processing
Edited by H. Kim山'a and s. Kodama,1990, Mita press
Healt Rep]acement-Artificial Heart 5,
Edited by T. Akutsu, and H. Koyanagi,1996, springer-verlag, Tokyo
Heal't Replacen]ent-Artificial Heart 6,
Edited by T. Akutsu, H. Koyanagi,1998, springer-verlag, T01くyo
Infonnation Techno]ogy ln Medicine, V01.1: Medical simulation and Educa・
tlon
Edited by M. Akay and A. Marsh,2001, JOWN WILEY & SONS
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急i
3
4
月 録
Ⅱ. 研究論文
1.0-1整数計'画1剖題の一解法
阿部健一,人村正行,経営科学,第12准4 ぢ,1969.4
2.凱散形決定問題の・・解法
阿部健一,木太上正打,遊子通信学会論文紘,第53 Cを2 ぢ,1970.2
3.推定過程の仙卓翫兪的老察
東善行,阿部健・,竹田宏,システムと制御,第16巻H号,1972.Ⅱ
4.確率近似法を応川した非線形推定アルゴリズム
吉岡義陣,阿部健・,竹田宏, iゼ則訂動制御学会諭文条,第3巻2号,
1973.2
5.確*行列に関する不完令佑縦のもとでのイi限パラメータ推定冏題
阿訊外雄一・,竹田宏,確子通介〒7会論文",第56 Aを8 号,1973.8
6.確率徳皮に関する不完全仙帳のもとでの有1沢パラメータ挑定問題
阿部健・・,竹田乞ξ,計Ⅷ1」自動11,11御学会論文"ι,第10巻4号,1974,4
フ.マルコフ過程の学習制御
佐藤光男,阿・部健一,竹Π1 宏,1h則肖動1,11御学会.倫文gι,第13巻1レ},
197フ.1
8.ベイズ的乎法を川いた米知パラメータを含むマルコフ決定過程の漸近的性質
佐藤光屶,阿部健一,竹田宏广選子通仁学会論文砧,第劇 D巻1号,
1978.1
"'、立藍
?
29
右 限 未 知 パ ラ メ ー タ を 含 む 線 形 硫 率 系 に 対 す る 開 ル ー プ 帰 還 最 適 制 御
石 原 Ⅱ 1 , 阿 部 健 ・ , 竹 川 松 , 計 訓 1 白 動 制 御 学 会 論 文 染 , 群 Π 4 を 6  号 ,
1 9 7 8 . 6
S o m e  p r o p e r t i e s  o f  s o l u t i o n s  t o  L i n e a r - E x p o n e n t i a l - G a u s s i a n  p r o b l e m s
T A D A S H 1 1 S H I H A R A ,  K E N - 1 C H I  A B E ,  a n d  H I R O S H I  T A K E D A ,
I E E E  T R A N S A C T I O N S  O N
A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 2 4 ,  N O . 2 , 1 9 7 9 . 2
恒 星 基 準 セ ン サ に よ る 人 工 衛 尿 の 3 軸 姿 勢 決 定
泉 1 ] _ 1 禽 1 - ' 郎 , 阿 部 健 ・ , 竹 1 Π 宏 , 電 子 通 信 学 会 論 文 紘 , 第 6 3  D 谷 2 ・ ぢ ,
1 9 8 0 . 2
人 1 衛 星 の 内 動 的 姿 勢 泱 定 シ ス テ ム
泉 I U 喜 ・ 一 郎 , 阿 部 健 ・ ・ ・ , 竹 田 宏 , 確 子 通 信 学 会 論 文 誌 , 第 6 3  D を 2  号 ,
1 9 8 0 . 2
補 償 形 乎 動 制 御 系 に お け る 人 剖 オ ペ レ ー タ の 最 適 制 御 モ デ ル
丸 Ⅱ _ 1 次 人 , 阿 剖 1 健 ・ ・ ・ ' , 竹 田 宏 , 確 気 学 会 論 文 ' 志 C , 第 1 0 0 を  7  号 ,
1 9 8 0 . フ
下 リ フ ト 補 償 フ ィ ル タ を 備 え た 人 噺 漸 星 の 姿 勢 決 定 シ ス テ ム
泉 1 1 1 喜 ・ 、 郎 , 阿 剖 Ⅱ 建 一 , 竹 田 宏 , 笵 了 通 イ 詣 学 会 論 文 砧 , 第 J 6 4 - D 巻  6 号 ,
1 9 8 1 . 6
慣 竹 1 セ ン サ に よ る 姿 勢 泱 定 系 の 構 成
泉 H I ・ 凡 : 、 郎 , 阿 部 健 一 , 竹 田 宏 , 確 、 f 通 偏 学 会 論 文 誌 , 第 J 6 4 - D 巻 1 0 号 ,
1 9 8 1 . 1
L e a r n i n g  c o n t r 0 1  0 I  F i n i l e  N l a r l く 0 v  c h a i n s  w i t l 〕  u n k n o w n  T T a n s i t i o n
P r o b a b i Ⅱ t i e s
M .  S A T O ,  K .  A B E ,  a n d  H .  T A K E D A , 1 E E E  T R A N S A C T I O N S  O N
A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 2 7 ,  N O . 2 , 1 9 8 2 . 2
不 規 則 変 動 係 数 を 含 む A R モ デ ル に 基 づ く 披 通 通 応 予 測
石 原 正 , 阿 部 健 ・ , 竹 田 宏 , 確 子 通 仁 学 会 論 文 誌 , 群 牙 備 一 A 巻 5 ・ 牙 ,
1 9 8 2
A  N o t e  o n  M o d e l i n g  E r r o r  o f  L i n e a r  s t o c h a s t i c  s y s t e m s  w i t h  a  w h i t e
C o e 丘 i c i e n t
T . 1 S H I H A R A ,  K .  A B E , a n d  H .  T A K E D A , 1 E E E  T R A N S A C T I O N S  O N
A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 2 7 ,  N O . 3 , 1 9 8 2 . 3
確 定 的 な 手 法 に よ る マ ル コ フ 過 秤 の 学 習 1 1 1 1 御
仏 U 佳 光 屶 , 阿 部 健 一 , 竹 田 宏 , 電 父 ( 学 会 論 文 誌 C , 第 1 0 2 巻 1 0 ぢ ,
1 9 8 2 . 1 0
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20 Application of non-1inear state variable transfonnations for a class of non-
Hnear systcm optim]乞ation problems
F.F. SHOJI, K. ABE and H. TAKEDA,1NTERNATIONAL JOURNAL
OF SYSTEMS SCIENCE, V01.14, NO.4,1983.4
A TWO-step lterative Method for Disctele-Time systems Reduction
F.F. SHOJI, K. ABE and H. TAKEDAJoumalofthe Franklin lnstjtute,
V01.3] 5, NO.4,1983.4
複数仙のARモデルに』よづく適応予1則都の漸近的竹1ξ
石原正,阿都健一・,竹Ⅱ1 宏,屯子通偏'学会論文;砧,封牙66-Aを8司,
1983.8
On conditional oplil〕〕ality of a class of Learning Automata in Random En・
VⅡ'onn〕ents
KENICHI ABE,1NFORMATION SCIENCES, VO].3,1983.12
2釧のコインからなる硴*モデルのイ打喪1け剛学習制御
佐藤光リ},阿・部健・・,竹Π1 宏, H'気学会論文誌C,錦104巻 2・号,
1984.2
不規則変動係数を含むARXモデルに基づく最適通兄附.11御
孑i原止,イi賀希緋,阿部健一・,竹Ⅱ1 匪{,計'1則白動制御学会論文染,第
20巻 2 シj,1984.2
A Leaming Algoriu〕m lor the Finite-Time TWO-Anned Bandit l'r01)1em
M. SATO, K. ABE, and H. TAKEDA,1EEE TRANSACTIONS ON
SYSTEMS, MAN, ANID CYBERNETICS, VOISMC-14, NO.3,1984.3
Model Reduction lor a class of Linear Dynamic systems
F.F. SHOJI, K. ABE and H. TAKEDAJournal of the Fra11klin lnstitule,
V01.319,1985.5
マルコフ過程の潮近最適な学習制御
佐駄光男,阿部健・,竹田宏,訓'1則自動制御学会論文集,第21をフシナ,
1985.フ
不規則変動係数を含むARXモデルにJ▲づく能動的適応制御
Ii原正,阿部健・・,竹田宏,訓'Ⅷ川江動11."御1学会論文4ι,第2]巻7・号,
1985.フ
Stability analysis of an optima11inear system witl〕 W11ite coefficients: tl〕e in・
nuence of an lncon'ect covatiance of the coef丘Cients
TADASH11SHIHARA, KEN-1CHIABE and HIROSH11AKEDA,1N・
TERNATIONAL JOURNAL OF CONTROL, V01.42, NO.2,1985.2
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43 1
O n  a 〕 e  s i m p l H i c a n o n  o f l a r g e  l i n e a r  s y s t e m s  u s i n g  p a d c - t y p e  a p p r o x l n 捻 t l o n s
a n d  c a u e r  c o n t i n u e d  h ' a c t i o n s
F . F .  S H O J I ,  K .  A B E  a n d  H .  T A K E D A , 1 N T E R N A T I O N A L  J O U R N A L
O F  S Y S T E M S  S C I E N C E ,  V O ] . 1 6 ,  N 0 3 , 1 9 8 5 . 3
マ ル チ マ イ ク ロ プ ロ セ ッ サ に よ る 辿 1 心 的 遊 圧 ク ラ ン プ 法
1 _ Ⅱ 形  t , 阿 部 健 ・ ・ ' , 打 ! . 下 f  望 , ; 1 ' i 則 向 動 1 刷 禍 1 学 会 論 文 条 , 第 2 1 巻 8  号 ,
1 9 8 5 . 8
数 式 処 理 シ ス テ ム R E D U C E を 用 い た 制 御 系 の C A D
斎 藤 制 海 , 局 橋 岳 之 , 阿 部 健 一 , 計 1 則 n 動 制 御 学 会 論 文 集 , 錦 2 1 巻 Ⅱ 号 ,
1 9 8 5 . 1 1
A n  A s y m p t o t i c a Ⅱ y  o p l i m a l  L e a l ' n i n g  c o n t r 0 Ⅱ e r  f o r  F i n i t e  M 印 ' k o v  c h a i n s
W i t h  u n l m o w n  T r a n s i t i o n  p r o b a b i l i t i e s
M I T S U O  S A T O ,  K E N I C H I  A B E ,  a n d  H I R O S H I  T A K E  D A , 1 E E E
T R A N S A C T I O N S  O N  A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 3 0 ,  N O . 1 1 ,
1 9 8 5 . 1 1
超 高 波 非 破 壊 検 査 の た め の 逆 フ ィ ル タ 伝 牙 処 埋 装 胴
山 細 晃 , 松 本 守 緋 , 田 所 禽 昭 , 阿 部 健 ' , 確 子 通 信 学 会 論 文 誌 , 第
J 6 8 - A 巻 1 2 ケ ナ , 1 9 8 5 . 1 2
俳 散 時 問 繰 り 返 L 制 御 系 の 一 設 汁 法
イ イ 原 正 , 阿 割 外 建 ' , 竹 田 宏 , 計 才 則 n 動 1 1 Ⅷ 御 学 会 論 文 条 , 第 2 2 巻 1 号 ,
1 9 8 6 . 1
U n c e r t a i n  v a r i a n c e  i n  a n  o p t l m a 1 1 i n e a r  s y s t e m  w i t h  w h i t e  g a i n
T A D A S H 1 1 S H I H A R A ,  K E N - 1 C H I  A B E  a n d  H I R O S H I T A K E D A , 1 N ・
T E R N A T I O N A L  J O U R N A L  O F  C O N T R O L ,  V 0 1 . 4 4 ,  N O . 2 , 1 9 8 6 . 2
超 音 ・ 波 ノ 勺 レ ス エ コ ー 信 万 に 含 ま れ る 屯 父 音 料 変 換 ひ す み の ひ ず み 除 去 信 丹 処 理
山 田 ↓ ι , 阿 部 健 一 ' , 遊 子 通 信 学 会 論 文 誌 , 封 汀 6 9 - A 巻 Ⅱ 号 , 1 9 8 6 . 1 1
状 態 と 決 定 の 数 が 大 き い マ ル コ フ 過 程 の 列 ' q 内 な 学 習 制 御
佐 心 光 労 , 阿 部 健 ・ ・ 、 , 竹 1 Π 宏 , 確 気 学 会 論 文 元 よ C , 群 " 0 7 巻  1 ・ 号 ,
1 9 8 7 . 1
A n  A l g o r i u l m  f o r  a n  A d a p t i v e  N l u l t H r e q u e n c y  R e c e i v e r
Y O S H I A K I  T A D O K O R O ,  K E N - 1 C H I  A B E ,  a n d  K .  R A N M A N O H A N
R A O , 1 E E E T R A N S A C T I O N S O N C O M M U N I C A T I O N S , V 0 1 . C O M - 3 5 ,
N O . 3 , 1 9 8 7 , 3
不 硫 丈 な イ ン パ ル ス 応 符 法 系 列 を 用 い た 触 散 時 捌 反 復 制 御 系 の 設 i l
石 原 正 , 喩 塚 弘 幸 , 阿 部 健 一 , 竹 田 宏 , 計 訓 1 自 動 制 御 学 会 論 文 集 , 第
2 3 巻  9  - 1 , ' , 1 9 8 7 . 9
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42 Notch Fourier Transfonn
YOSHIAKITADOKORO, KENICHIABE,1EEETRANSACTIONS ON
ACOUSTICS, SPEECH, AND SIGNAI、 PROCESSING, V01.ASSP-35,
NO.9,1987.9
モデルマヅチング法による2自山度制御系の設計'
伊膝正紀,阿部健・,計訓1Π動制御学会論文架,錦23巻]0号,19釘.10
REDUCEを川いた多項式代数力程式の求解パッケージ
斎藤1,1ナ血,Ⅱ_1、ト修・・,阿部健一,梅野えヂ治,遊丁イi'ル櫛地偏学会論文,冶D,
芽牙71-D巻 3 -1ナ,1988.3
Extensions of innovations dua] contro]
TADASH11SHIHARA, KEN-1CHI ABE and HIROSHI TAKEDA,1N・
TERNATIONAL JOURNAL OF SYSTEMS SCIENCE, V01.19, NO.4,
1988.4
デットビート1剖題の・一般解と可解条件について
抱野孝治,斎際制海,阿部鯉一,訓i則"動制初1学会論文染,第24を7 号,
1988.フ
Symbolic manipulation cAD of controlen即neering by using REDUCE
OSAMISAITO, NnKIHITO KANNo and KENICHI ABE,1NTERNA・
TIONAL JOURNAL OF CONTROL, V01.48, NO.2,1988.2
REDUCE を用いたロポットアームの述動学および動力学ノj程式自■yb女シス
テム
斎應制海.梅野孝治,阿部健・・',桑原馴治,前川明寛,逃気学会論文誌C,
第109-C巻 2・号,19892
Learning contr01 0f Finite Mar1ΦV chains with an Explicit Trade-0丘 Be・
tween Estimation and contr01
MITSUO SATO, KENICHI ABE, and HIOROSHI TAKEDA,1EEE
TRANSACTIONS ON SYSTEMS, MAN, AMD CYBERNETICS,
V01.18, NO.5,1989.5
追従性のよい上MS迪応アルゴリズムによるn寺変パラメータ推定の一乎法
邱小窃,臼井史朗,阿部健一,確子仙縦通信学,倫文誌A,第J72-A巻7
1-」
1989.フ、ノシー
LMSアルゴリズムの適応竹J走を改i阜するための一捉案
邱,・1・,奇,臼井史朗,阿部健一,遊子恬報通信学会i倫文" A,芽り72-A巻
H号,1989.11
Sylnbolic computation Application for the Desigl] of 上inear Multivariable
Control systems
TAKAJI UMENO, SYUICHI YAMASHITA, OSAMI SAITo and
KENICHI ABE, Journal of symbo]ic computation, VO].8, NO、6,1989.12
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Q T - L M S 適 応 ア ル ゴ リ ズ ム の ス テ ヅ プ サ イ ズ の 妓 適 " 1 に 関 す る 解 析
邱 小 ξ i ,  F _ 1 井 史 朗 , 阿 部 健 一 , 屯 子 情 縦 通 イ ' i 学 会 論 文 ' は A , 芽 汀 7 3 - A 巻
5  ・ 牙 , 1 9 9 0 . 5
綵 分 冏 結 合 に 制 約 条 件 の あ る 擶 線 軌 獣 の 妓 適 化
鄭 J 1 1 ! ' り ・ } ,  F " 弁 那 健 一 , リ 井 R 処 皿 学 会 論 文 誌 , 第 3 1 巻 8 ・ ぢ ' , 1 9 9 0 . 8
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